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Abstract of FR2814627 

The invention provides a motion compensation 
for false contour defect. The motion 
compensation is provided, for each 
underscanning, by assigning to each cell the 
state which would correspond to a motion- 
compensated intermediate image fixed at the 
time of said underscanning. The inventive 
method associates with each cell Ci a single 
motion vector Vm so as to form an intermediate 
image for each underscanning. 
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@) PROCEDE ET DISPOSITIF DE TRAITEMENT D'IMAGE POUR CORRIGER DES DEFAUTS DE VISUALISATION 
D'OBJETS MOBILES. 



L'invention realise une compensation en mouvement 
du defaut de faux contour. La compensation en mouvement 
se fait, pour chaque sous-balayage, en attribuant a chaque 
cellule I'etat qui correspondrait a une image intermediaire 
compensee en mouvement situe a I'instant dudit sous-ba- 
layage. Le procede de l'invention associe a chaque cellule 
Ci un vecteur de mouvement Vm unique afin de constituer 
une image intermediaire pour chaque sous-balayage. 
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Precede et dispositif de traitement d'image pour corriger des 
defauts de visualisation d'objets mobiles. 

L'invention concerne un precede et un dispositif de traitement 
d'.mage pour corriger des defauts de visualisation d'objets mobiles Plus 
particuherement, ('invention se rapporte aux corrections de defauts produits 
par les dispositifs de visualisation ayant recours a I'integration temporelle de 
sous-balayes d'image pour reproduire des niveaux de gris. 

Les dispositifs de visualisation concernes disposent d'une matrice 
de cellules elementaires qui sont soit dans un etat allume, soit dans un etat 
etemt. Parm. les dispositifs de visualisation, on s'interesse plus 
particuherement aux panneaux d'affichage au plasma. 

Les panneaux d'affichage au plasma, appeles par la suite PAP 
* on * des Gorans de visualisation de type plat. II existe deux grandes families 
1 5 de PAP, a savoir les PAP dont le fonctionnement est du type continu et ceux 
dont le fonctionnement est du type alternatif. Les PAP comprennent 
generalement deux dalles isolantes (ou substrat), portant chacune un ou 
plus.eurs reseaux d'electrodes et delimitant entre elles un espace rempli de 
gaz. Les dalles sont assembles I'une a I'autre de maniere a definir des 
20 .ntersections entre les electrodes desdits reseaux. Chaque intersection 
d'electrodes definit une cellule elemental a laquelle correspond un espace 
gazeux partiellement delimite par des barrieres et dans lequel se produit une 
decharge electrique lorsque la cellule est activee. La decharge electrique 
provoque une emission de rayons UV dans la cellule elemental Des 
luminophores deposes sur les parois de la cellule transforment les rayons 
UV en lumiere visible. 

Pour les PAP de type alternatif, il existe deux types d'architecture 
de cellule, I'une est dite matricielle, I'autre est dite coplanaire. Bien que ces 
structures soient differentes, le fonctionnement d'une cellule elemental est 
sensiblement le meme. Chaque cellule peut se retrouver dans etat allume ou 
etemt. Le maintien dans I'un des etats se fait par I'envoi d'une succession 
d'.mpulsions dites d'entretien durant toute la duree pendant laquelle on 
des.re maintenir cet etat. L'allumage, ou adressage, d'une cellule se fait par 
I envoi d'une impulsion plus importante, communement appelee impulsion 
d'adressage. L'extinction, ou effacement, d'une cellule se fait par annulation 
des charges a l interieur de la cellule a I'aide d'une decharge amortie. Pour 
obtenir differents niveaux de gris, on fait appel au phenomene d'integration 
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de I'oeil en modulant les durees des etats allumes et eteints £ I'aide de sous- 
balayages, ou sous-trames, pendant la duree d'affichage d'une image. 

Pour pouvoir effectuer la modulation temporelle d'allumage de 
chaque cellule 6lementaire, il est principalement utilise deux techniques dites 
5 «modes d'adressage». Un premier mode d'adressage, dit d'adressage 
pendant I'affichage (ou Addressing While Displaying), consiste a adresser 
chaque ligne de cellules pendant le maintien des autres lignes de cellules, 
I'adressage se faisant ligne par ligne de maniere decalee. Un deuxieme 
mode d'adressage, dit adressage a affichage separe (Addressing and 

10 Display Separation), consiste 3 effectuer I'adressage, le maintien et 
I'effacement de toutes les cellules du panneau durant trois periodes 
distinctes. Pour plus de precisions sur ces deux modes d'adressage, 
rhomme du metier peut par exemple se reporter aux brevets americains 
n°5,420,602 et 5,446,344. 

15 Quel que soit le mode d'adressage utilise, il existe de nombreux 

problemes lies a Integration temporelle des cellules fonctionnant en mode 
tout ou rien. Un probleme de faux contours consiste en I'apparition d'un trait 
plus sombre ou plus clair voire colore lors de deplacement de zone de 
transition entre deux couleurs. Le phenom^ne de faux contour etant d'autant 

20 plus perceptible lorsque la transition se fait entre deux couleurs tres proche 
que I'oeil associe a une meme couleur. Un probleme de nettete de contour 
apparait egalement sur les objets en mouvement. 

La figure 1 represente une repartition temporelle pour I'affichage 
de deux images consecutives avec une transition qui se deplace. Le temps 

25 d'affichage total de I'image est de 16,6 ou 20 ms suivant les pays. Durant le 
temps d'affichage, huit sous-balayages assoctes & des durees de poids 1, 2, 
4, 8, 16, 32, 64 et 128 sont realises afin de permettre 256 niveaux de gris 
par cellule. Chaque sous-balayage permet d'eclairer ou non une cellule 
elementaire pendant une duree d'eclairement egal au poids 1, 2, 4, 8, 16, 

30 32, 64 ou 128 multipli6 par une duree el6mentaire. Les durees d'eclairement 
sont separees par des operations d'effacement et d'adressage pendant 
lesquelles les cellules sont 6teintes. 

Une transition sur une couleur entre un niveau 128 et un niveau 
127 est representee pour une image I et une image 1+1 avec un decalage de 

35 5 pixels. L'int6gration faite par I'oeil revient a integrer temporellement selon 
les droites obliques representees. Le resultat de Pintegration se traduit par 
I'apparition d'un niveau de gris 6gal a zero au moment de la transition entre 



3 



2814627 



10 



15 



les mveaux 128 et 127 alors que I'ceil humain ne fait pas de distinction entre 
ces deux niveaux. Lorsque la transition se produit du niveau 127 vers le 
niveau 128, il y a apparition d'un niveau 0. Inversement, lorsque la transition 
se produit du niveau 128 vers le niveau 127, il y a apparition d'un niveau 
255. Lorsque les trois couleurs primaires (rouge vert et bleu) sont combinees 
entre elles, ce changement de niveau peut se colorer et devenir encore plus 
visible. 

Une premiere solution consiste a « casser » les poids forts pour 
minimiser I'erreur. La figure 2 represente la meme transition que la figure 1 
en utilisant sept sous-balayage de poids 32 a la place des trois sous- 
balayage de poids 32, 64 et 128. L'erreur d'integration de I'ceil se fait alors 
sur une valeur maximale egale a un niveau 32. De nombreuses autres 
solutions ont ete elaborees en jouant sur les poids des sous-balayages afin 
de minimiser l'erreur. Toutefois, quelle que soit la solution retenue pour la 
repartition de luminosite des differents sous-balayages, il subsiste toujours 
une erreur de visualisation due au codage. 

Dans la demande europeenne n°0 978 817 (ci-apres D1) il est 
propose de corriger I'image en fonction des mouvements constates. Dans 
D1, on caicule des vecteurs de mouvement pour tous les pixels a afficher 
d'une image puis, on deplace les sous-balayages le long de ces vecteurs en 
fonction des differents poids des sous-balayages. La correction ainsi 
obtenue est representee sur la figure 3. Le resultat de cette correction donne 
un excellent resultat sur les transitions qui provoque des effets de faux 
contours car generalement les zones appartenant a une transition sujette au 
25 faux contour se deplacent selon un meme vecteur mouvement. 

Cependant la correction decrite dans D1 presente quelques 
defauts lors de la mise en pratique sur des sequences ou les objets se 
croisent. La figure 4 illustre un champ de vecteur de mouvement obtenu a 
partir d'estimateurs de I'etat de la technique. A chaque point de I'image 
courante (Image I) est associe un vecteur mouvement indiquant la direction 
du mouvement par rapport a I'image precedente (Image 1-1). Lorsqu'un objet 
mobile se deplace devant un fond, une partie du fond apparaTt tandis qu'une 
autre partie du fond disparaft. Si I'on essaie de deplacer les sous-balayages 
de I'.mage courante le long des vecteurs de mouvement, il apparaTt une 
zone de conflit 1 et une zone de trou 2. La zone de conflit 2 se caracterise 
par le croisement de vecteur mouvement qui impose deux valeurs a un sous- 



20 



30 



35 



4 



2814627 



balayage donne pour un point donne. La zone de trou se caracterise par une 
absence d'information. 

L'invention propose une methode pour realiser une compensation 
5 en mouvement du dfefaut de faux contour. Selon l'invention, on realise une 
compensation en mouvement en determinant, pour chaque sous-balayage, 
I'etat de chaque cellule en lui attribuant I'etat qui correspondrait a une image 
intermediate compensee en mouvement situee £ I'instant dudit sous- 
balayage. 

10 L'invention est un precede d'affichage d'image video sur un 

dispositif de visualisation qui comporte une pluralite de cellules dans lequel 
les niveaux de gris sont obtenus par integration temporelle sur une p6riode 
donnee d'une pluralite de Sous-balayages pour lesquels chaque cellule est 
soit allumee soit eteinte. Pour chaque sous-balayage, on calcule une image 

15 intermediaire correspondant & I'instant dudit sous-balayage, chaque image 
intermediaire etant compensee en mouvement. Ensuite, on determine I'etat 
de chaque cellule pour chaque sous-balayage en y affectant la valeur de la 
cellule correspondant a I'image intermediaire associee audit sous-balayage. 

Preferentiellement, on realise une estimation de mouvement entre 

20 I'image a afficher et I'image precedente, les vecteurs mouvements obtenus 
par Testimation de mouvement etant regroupes en champs de vecteurs 
paralleles. Pour chaque sous-balayage et pour chaque cellule, on determine 
le vecteur de mouvement qui s'applique, puis on determine le niveau de gris 
qui correspond en fonction de I'image a afficher et/ou de I'image qui precede 

25 I'image a afficher. 

Trois cas de figure sont envisageable en fonction des differentes 
zone de I'image pour un sous balayage donne. Si une cellule est soumise a 
un unique champ de vecteurs paralleles, alors le vecteur qui lui est associe 
correspond au champ de vecteurs et le niveau de gris correspond au niveau 

30 de gris de I'image a afficher sur lequel pointe le vecteur. Si une cellule est 
soumise a au moins deux champs de vecteurs paralleles, alors on determine 
les vecteurs paralleles a tous les champs passant par la cellule et on associe 
a la cellule le vecteur pour lequel les niveaux de gris de I'image a afficher et 
de I'image precedente sont les plus proches, le niveau de gris associe a la 

35 cellule correspond au niveau de gris de I'image a afficher sur lequel le 
vecteur associe pointe. Si une cellule n'est soumise a aucun champ de 
vecteurs, alors on calcule un vecteur resultant correspondant a une 
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moyenne des vecteurs voisins et on associe a la cellule le niveau de gris de 
I'image precedente correspondant au vecteur resultant. 

En variante, si une cellule n'est soumise a aucun champ de 
vecteurs, alors on prolonge les vecteurs de mouvement de I'image 
5 precedente, et on affects un vecteur parallele au champ de vecteurs 
prolonges de I'image precedente qui entoure la cellule, le niveau de gris 
associe a la cellule correspondant au niveau de gris de I'image precedente 
par lequel passe le vecteur affecte a la cellule. 

L'invention concerne egalement un dispositif de visualisation qui 
10 met en oeuvre le precede defini precedemment. Plus particulierement, le 
dispositif comporte une dalle plasma. 

L'invention sera mieux comprise, et d'autres particularites et 
avantages apparaTtront a la lecture de la description qui va suivre la 
1 5 desenption faisant reference aux dessins annexes parmi lesquels : 

les figures 1 a 3 represented ('integration temporelle de niveaux 
de gris faite par I'ceil humain sur des dispositifs de visualisation fonctionnant 
en tout ou rien, 

la figure 4 represente un exemple de champs de vecteurs fournis 
20 par un estimateur de mouvement, 

les figures 5 et 6 montrent des extrapolations de vecteurs de 
mouvement selon l'invention, 

la figure 7 represente la succession de taches realisees pour 
transformer une image video en commande pour un dispositif de 
25 visualisation fonctionnant en tout ou rien, selon l'invention, et 

la figure 8 represente un schema bloc d'un mode de realisation de 

l'invention. 



Les figures 1 a 3 ayant ete decrites precedemment, celle-ci ne 
30 seront pas decrites plus en detail. 

La figure 4 represente des vecteurs de mouvement tels que 
fournis par un estimateur de mouvement. L'estimateur de mouvement utilise 
par l'invention est du meme type que ceux utilises pour realiser de la 
35 conversion de frequence de visualisation d'image avec compensation de 
mouvement. Les estimateurs de mouvement utilises actuellement donnent 
des resultats proches de ceux que devrait donner un estimateur dit parfait 
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Les vecteurs de mouvement comportent une composante selon un axe 
horizontale et une composante selon un axe vertical de I'image qui 
correspond au deplacement du point entre deux images (ou deux trames 
survant que Ion travaille en mode entrelace ou progressif). Pour des raisons 
de representation, I'image n'est representee que sur une dimension par une 
surte Hneaire de point selon I'axe horizontal, I'axe vertical representant le 
temps. 

Pour une image I donne, I'estimateur de mouvement associe a 
chaque point un vecteur de mouvement qui pointe sur I'image precedente 
selon des techniques connues. Pour les points correspondant a un fond 
apparaissant, les estimateurs sont capables de determiner de maniere fiable 
les vecteurs associes, en fonction des vecteurs voisins et des textures de 
groupe de points de I'image courante (image I) et de I'image precedente 
(.mage 1-1). Les resultats obtenus font apparaitre des zones de conflit 1 qui 
correspondent a des croisements de vecteurs de mouvement et des zones 
de trou 2 ou aucun vecteur ne passe. 

Selon I'invention, on associe a chaque sous-balayage une image 
intermed. ai re compensee en mouvement pour determiner les valeurs 
allumees ou eteintes des cellules pour ledit sous-balayage. La figure 5 
20 .Hustre une premiere facon de calculer les valeurs des cellules. 

Tout d'abord, on effectue une estimation de mouvement entre 
I'image I et I'image 1-1. Le resultat de I'estimation de mouvement est un 
ensemble de vecteurs V1 a V20 qui pointent tous sur un unique pixel de 
I'image I. Chaque pixel de I'image I dispose d'un vecteur de mouvement 
assoce qui part de I'image 1-1. Dans notre exemple de realisation les 
vecteurs de mouvement sont regroupes en champs de vecteurs CV1 a CV3 
Les champs de vecteurs CV1 a CVS correspondent a des zones de pixels 
contmues de I'image I associee a un meme vecteur de mouvement en 
■ncluant la projection de cette zone de pixel sur I'image 1-1 selon I'axe du 
vecteur de mouvement associe. Le regroupement se fait par comparaison 
entre les vecteurs associes a des pixels voisins, si deux vecteurs sont 
paralleles alors les deux pixels appartiennent au meme champ. Selon une 
vanante, il est possible d'admettre que deux vecteurs sont paralleles avec 
une faible marge d'erreur, par exemple +/- 0,1 pixels de decalage en 
35 abscisse et/ou en ordonnee. 

Le calcul d une image intermediate associee a un sous-balayage 
se fait a ('instant correspondant a la fin dudit sous-balayage. Pour chaque 
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pixel de I'image intermediate, on regarde quel champ de vecteur CV1 a CV3 
s'applique. Lorsqu'un seul champ de vecteur est applicable, par exemple 
pour les pixels P1 et P2, on regarde a quel pixel celui-ci correspond sur 
I'image I par une projection selon la direction du champ de vecteur CV2 ou 
5 CV3 respectivement. Bien evidemment, la projection peut ne pas 
correspondre a un pixel de I'image I, dans ce cas, on prend par exemple la 
valeur du pixel le plus proche ou on effectue une moyenne ponderee sur les 
valeurs de pixels les plus proches. 

Si on se trouve dans une zone de conflit comme par exemple le 

10 pixel P3, alors on determine quel champ de vecteur s'applique. Pour cela, on 
effectue, selon la direction de chacun des champs de vecteurs CV2 et CV3 
dans lesquels est place le pixel P3, une projection du pixel P3 d'une part sur 
I'image I et d'autre part sur I'image 1-1 . Puis, on effectue la difference entre 
les valeurs des pixels (ou les pixels resultant d'une eventuelle moyenne) des 

15 images I et 1-1 selon chacune des directions. On compare, ensuite, les 
valeurs absolues des deux differences afin de determiner selon quelle 
direction les pixels des images I et 1-1 sont les plus proches. On affecte alors 
au pixel P3 le champ CV2 correspondent a la direction pour laquelle les 
pixels des images I et 1-1 sont les plus proches. Finalement, on associe alors 

20 au pixel P3 la valeur correspondant a sa projection sur I'image I selon la 
direction du champ CV2 auquel il est assocte. 

Si, par contre, on se trouve dans une zone de trou comme par 
exemple le pixel P4, alors on determine un vecteur Vm en fonction des 
champs de vecteur CV1 et CV2 entourant la zone de trou. Le vecteur Vm est 

25 calcule en realisant une moyenne des vecteurs associes aux champs de 
vecteurs CV1 et CV2 entourant la zone, la moyenne etant ponderee par la 
distance sur I'image intermediate qui separe le pixel P3 de chaque champ 
de vecteur CV1 et CV2. On effectue ensuite une projection du pixel P3 sur 
I'image 1-1 selon la direction du vecteur Vm pour determiner la valeur a 

30 associer au pixel P3. 

Pour associer une image intermediaire a un sous-balayage, on 
considere, dans Pexemple d6crit precedemment, I'instant de fin d'un sous- 
balayage comme etant I'instant ou doit se placer I'image, I'image I 
correspondant a I'instant de fin du dernier sous-balayage. En variante, 

35 I'homme du metier peut egalement associer les instants de debut de sous- 
balayage aux images. Une autre variante consiste egalement a associer 
I'image I avec le premier sous-balayage de I'image, dans ce cas il faudra 
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calculer les vecteurs de mouvement avec I'image 1+1 et retarder la 
visualisation d'une image. 

La figure 6 represente une variante pour determiner les valeurs de 
pixels dans les zones de trou. Pour cette methode, on determine les champs 
de vecteurs correspondant aux prolongations des champs de vecteur de 
I'image 1-1. Les pixels P1 a P3 se trouvant tous dans des zones ou au moins 
un champs de vecteur CV2 et/ou CV3 est present, on determine la valeur de 
ces pixels par exemple comme precedemment. Par contre, le pixel P3 se 
trouvant dans une zone de trous, on prend en compte le champ de vecteur 
CV qui correspond a la prolongation d'un champ de vecteur calcule a I'aide 
des images 1-1 et I-2. On projette le pixel P3 sur I'image 1-1 selon la direction 
du champ de vecteur CV. La valeur associee au pixel P3 est egale a la 
valeur du pixel de I'image 1-1 selon la projection (ou egal a la moyenne 
ponderee des pixels les plus proches). 

Pour resumer le procede mis en oeuvre quelle que soit la 
methode utilisee pour determiner les vecteurs ou direction de vecteur a 
appliquer aux differents pixels des differentes images intermediates, on se 
refere a la figure 7. A la reception d'une nouvelle image, on effectue une 
premiere etape E1 d'estimation de mouvement entre la nouvelle image I et 
I'image precedente 1-1. Cette estimation de mouvement se deroulant selon 
Tune des multiples techniques connues. 

A Tissue de la premiere etape E1, on effectue une deuxieme 
etape E2d 'extrapolation de vecteurs de mouvement. Durant cette deuxieme 
etape E2, on associe a chaque pixel et pour chaque sous-balayage un 
vecteur de mouvement calcule a partir des vecteurs de mouvement obtenu 
pendant la premiere etape E1. Eventuellement, on reutilise les vecteurs de 
mouvement obtenu pour une premiere etape E1 realisee sur I'image 
precedente 1-1 , comme explique precedemment. 

A I'issu de la deuxieme etape E2 ou en partie simultanement avec 
ladite etape E2, on effectue une troisieme etape E3 de calcul de niveau de 
gris. Cette troisieme etape E3 consiste a determiner le niveau de gris qui 
s'applique pour chaque pixel de chaque sous-balayage en fonction du 
vecteur calcule associe et de I'image courante I ou de I'image precedente 
1-1, comme explique precedemment. Le chevauchement des deuxieme et 
troisieme etapes E2 et E3 peut se faire des qu'un vecteur de mouvement a 
ete calcule pour un pixel d'un sous-balayage. 
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Afin de reduire au minimum les ressources necessaires a 
1'invention, le calcul des images intermediate se limite aux informations 
necessaires a la determination de I'etat des cellules pour led it sous- 
balayage. Pour chaque sous-balayage, on determine pour chaque cellule le 
5 vecteur de mouvement qui s'applique, mais on ne calcule le niveau de gris 
correspondant que si le vecteur de mouvement ne pointe pas sur un unique 
pixel. 

Enfin on procedera & I'encodage des niveaux de gris au cours 
d'une etape E4. Selon I'invention, on determine I'etat allume ou eteint d'une 

10 cellule du PAP pour un sous-balayage donne en fonction du pixel 
correspondant a la cellule pour le sous-balayage donne. A titre d'exemple 
d'encodage, on consid^re sur la figure 5 que les niveaux de gris associes 
aux pixels contenu dans le champ de vecteur CV2 sont tous au niveau 127 
et que les niveaux de gris associes aux pixels contenu dans le champ CV3 

15 sont tous au niveau 64. Le niveau de la cellule C12 est encode au niveau 
127 et le niveau de la cellule C18 est encode au niveau 64. Les cellules C13 
a C17 sont a des niveaux intermediates. Pour le sous-balayage de poids 1, 
les cellules C13 a C17 appartiennent au champ CV2. Pour les sous- 
balayages de poids 2, 4, 8 et 16, les cellules C13 a C16 appartiennent au 

20 champ CV2 alors que la cellule C17 appartient au champ CV3. Pour le 
premier sous-balayage de poids 32, les cellules C13 a C15 appartiennent au 
champ CV2 et les cellules C16 et C17 appartiennent au champ CV3. Pour 
les deuxieme et troisieme sous-balayages de poids 32, les cellules C13 et 
C14 appartiennent au champ CV2 et les cellules C15 a C17 appartiennent 

25 au champ CV3. Pour les quatrieme et cinquifeme sous-balayages de poids 
32, la cellule C13 appartient au champ CV2 et les cellules C14 a C17 
appartiennent au champ CV3. Pour les sixieme et septieme sous-balayages 
de poids 32, les cellules C13 a C17 appartiennent au champ CV3. Les 
valeurs encodees sur les cellules C13 a C17 sont done respectivement 

30 egales a 127, 127, 95, 95 et 65. La creation de la table d'allumage se fait 
ensuite selon une technique connue a partir des niveaux encodes. 

De tres nombreuses structures de mise en oeuvre sont possibles. 
Un exemple de realisation est represents sur la figure 8. Une memoire 
d'image 800 regoit un flux d'images pour memorisation. La taille de la 

35 memoire 800 permet de memoriser au moins trois images, I'image 1+1 etant 
m6moriser pendant le traitement de I'image I qui utilise I'image 1-1. Un circuit 
de calcul 801, par exemple un processeur de signal, realise I'encodage 
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selon le precede decrit precedemment et fournit les signaux d'allumage au 
circuit de pilotage de colonnes d'une dalle plasma 803. Un circuit de 
synchronisation 804 effectue la synchronisation des circuits de pilotage de 
colonnes 802 et de lignes 805. 

Comme peut le comprendre I'homme du m6tier, de tres 
nombreuses variantes sur le circuit de mise en oeuvre sont possibles. 
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REVENDICATIONS 

1. Precede d'affichage d'image video sur un dispositif de 
visualisation qui comporte une pluralite de cellules dans lequel les niveaux 
de gris sont obtenus par integration temporelle sur une periode donn<§e 
d'une pluralite de sous-balayages pour lesquels chaque cellule est soit 
allumee soit eteinte, caracterise en ce que : 

- pour chaque sous-balayage, on calcule une image 
intermediaire correspondant a I'instant dudit sous-balayage, 
chaque image intermediaire etant compensee en mouvement, 

- on determine I'etat de chaque cellule pour chaque sous- 
balayage en y affectant la valeur de la cellule correspondant a 
I'image intermediaire associee audit sous-balayage. 

2. Precede selon la revendication 1, caracterise en ce que, 
on realise une estimation de mouvement entre I'image £ afficher et I'image 
precedente, les vecteurs mouvements obtenus par I'estimation de 
mouvement etant regroupes en champs de vecteurs parallfeles, 

et en ce que, pour chaque sous-balayage et pour chaque cellule, 
on determine le vecteur de mouvement qui s'applique, puis on determine le 
niveau de gris qui correspond en fonction de I'image a afficher et/ou de 
I'image qui precede I'image a afficher. 

3. Procede selon la revendication 2, caracterise en ce que, 
pour un sous-balayage donne, si une cellule est soumise a un unique champ 
de vecteurs paralleles, alors le vecteur qui lui est associe correspond au 
champ de vecteurs et le niveau de gris correspond au niveau de gris de 
I'image a afficher sur lequel pointe le vecteur. 

4. Proc6de selon la revendication 2, caracterise en ce que, 
pour un sous-balayage donne, si une cellule est soumise a au moins deux 
champs de vecteurs paralleles, alors on determine les vecteurs parallfeles £ 
tous les champs passant par la cellule et on associe a la cellule le vecteur 
pour lequel les niveaux de gris de I'image a afficher et de I'image precedente 
sont les plus proches, le niveau de gris associe a la cellule correspond au 
niveau de gris de I'image a afficher sur lequel le vecteur associe pointe. 
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5. Procede selon la revendication 2, caracterise en ce que, 
pour un sous-balayage donne, si une cellule n'est soumise a aucun champ 
de vecteurs, alors on calcule un vecteur resultant correspondant a une 
moyenne des vecteurs voisins et on associe a la cellule le niveau de gris de 

5 I'image precedente correspondant au vecteur resultant. 

6. Procede selon la revendication 2, caracterise en ce que, 
pour un sous-balayage donne, si une cellule n'est soumise a aucun champ 
de vecteurs, alors on prolonge les vecteurs de mouvement de I'image 

10 prec§dente, et on affecte un vecteur parallele au champ de vecteurs 
prolonges de I'image precedente qui entoure la cellule, le niveau de gris 
associe a la cellule correspondant au niveau de gris de Timage precedente 
par lequel passe le vecteur affecte a la cellule. 

15 7. Dispositif de visualisation caracterise en ce qu'il met en 

oeuvre le procede de Tune des revendications 1 a 6. 

8. Dispositif selon la revendication 7, caracterise en ce qu'il 

comporte une dalle plasma. 
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FIG. 6 
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FIG. 7 
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Estimation de mouvement entre les images I et 1-1 
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Extrapolation des vecteurs de mouvement pour chaque sous-balayage 



Calcul du niveau de gris applicable a chaque cellule 
pour chaque sous-balayage 
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Creation de la table d'allumage des sous-balayages 
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